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a b $arrow$ $\mathrm{V}_{-}\mathrm{a}-(\mathrm{V}_{-}\mathrm{b})<0$
$\mathrm{a}<0$ $arrow$ $\mathrm{V}_{-}\mathrm{a}<0$
$\mathrm{a}==0$ $arrow$ $\mathrm{V}_{-}\mathrm{a}==0$
! a $arrow$ ! $\mathrm{V}_{-}\mathrm{a}$
$\mathrm{a}<\mathrm{b}$ $arrow$ zerorewrite (V-a-(V-b)) $<0$
!a $arrow$ !zerorewrite (V-a)







Asir I iudO, $\mathrm{i}\mathrm{o}\mathrm{r}$ $()$ , $\mathrm{i}\mathrm{x}\mathrm{o}\mathrm{r}()$ , ishift $()$
Asir $\mathrm{f}\mathrm{o}\mathrm{r}_{\text{ }}$ whfle
Asir
$*$
double $\mathrm{d}$ $[]$ $=\{1.0,2.0,3.0\}$ ; ( ) [ Asir newvect $5|$













void gaussj (float $**\mathrm{a}$ , int $\mathrm{n}$ , float $**\mathrm{b}$ , int m)
$/*$ Linear equation solution by Gauss-Jordan elimination, . . . $*/$
$\{$
int $*\mathrm{i}\mathrm{n}\mathrm{d}\mathrm{x}\mathrm{c},*\mathrm{i}\mathrm{n}\mathrm{d}\mathrm{x}\mathrm{r}.*\mathrm{i}\mathrm{p}\mathrm{i}\mathrm{v}$ ;
int $\mathrm{i}$ .icol,irow, $\mathrm{j}.\mathrm{k},1,11$ ;
float big , $\mathrm{d}\mathrm{u}\mathrm{m}$ ,pivinv, $\mathrm{t}\mathrm{e}\mathrm{m}\mathrm{p}$ ;
indxc$=\mathrm{i}\mathrm{v}\mathrm{e}\mathrm{c}\mathrm{t}o\mathrm{r}(1,\mathrm{n})$ $:/*\mathrm{T}\mathrm{h}\mathrm{e}$ integer arrays ipiv, indxr, and indxc $*/$
indxr$=\mathrm{i}\mathrm{v}\mathrm{e}\mathrm{c}\mathrm{t}\mathrm{o}\mathrm{r}(1.\mathrm{n})j/*$ are used for bookkeeping on the pivoting $*/$
free-ivector (indxr, 1, $\mathrm{n}$);
free-ivector (indxc. $1_{*}\mathrm{n}$) ;
$\}$
def f-gaussj (V-a, V-n, V-b, V-m)
$/*$ Linear equation solution by Gauss-Jordan elimination, . . . $*/$
$\{$
V-indxc$=\mathrm{f}_{-}\mathrm{i}\mathrm{v}\mathrm{e}\mathrm{c}\mathrm{t}\mathrm{o}\mathrm{r}(1.\mathrm{V}_{-}\mathrm{n}).\cdot/*\mathrm{T}\mathrm{h}\mathrm{e}$ integer arrays ipiv. indxr, and indxc $*/$
V-indxr$=\mathrm{f}_{-}\mathrm{i}\mathrm{v}\mathrm{e}\mathrm{c}\mathrm{t}\mathrm{o}\mathrm{r}$ (1, V-n) ; $/*\mathrm{a}\mathrm{r}\mathrm{e}$ used for bookkeeping on the pivoting $*/$









if (fabs (a $[\mathrm{j}][\mathrm{k}]$ ) $>=\mathrm{b}\mathrm{i}\mathrm{g}$ ) $\{$




if (a [icoll [icoll $==0.0$) nrerror (”gaussj: Singular Natrix-2 $1’$ ) $i$
pivinv$=1\cdot 0/\mathrm{a}$ [icoll [icoll ;
a[icol] [icol] $=1.0$ ;
if (f-fabs (V-a [V-j] $[\mathrm{V}_{-}\mathrm{k}])-($ V-big) $>=0$) $\{$




if (V-a [V-icoll [V-icoll $==0$ ) f-nrerror ( $\mathrm{g}\mathrm{a}\mathrm{u}\mathrm{s}\mathrm{s}\mathrm{j}$ :Singular $\mathrm{M}\mathrm{a}\mathrm{t}\mathrm{r}\mathrm{i}\mathrm{x}-2^{\mathrm{t}\mathfrak{l}}$ ):
V-pivinv$=\mathrm{t}\mathrm{o}\mathrm{i}\mathrm{n}\mathrm{t}\mathrm{v}\mathrm{a}\mathrm{l}(10*10^{\wedge}(-1))/\mathrm{V}_{-}\mathrm{a}[\mathrm{V}_{-}\mathrm{i}\mathrm{c}\mathrm{o}1]$ [V-icol];
V-a [V-icol] [V-icol] $=\mathrm{t}\mathrm{o}\mathrm{i}\mathrm{n}\mathrm{t}\mathrm{v}\mathrm{a}\mathrm{l}(10*10^{\wedge}(-1)).\cdot$
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